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PAVANED Service-Akademie
PRZEGLAD TYPOW
Uktad jest stosowany w nastepujgcych pojazdach:
Trucknology Generation A (H01-H99)
Typ oznaczenie typu Typ oznaczenie typu

HO01 TGA 18.D28 4X2 BLS-TS
HO5 TGA 18.D28 4X2 BL

HO06 TGA 18.D20 4X2 BL

HO7 ECT 18.ISM 4X2 BL

HO08 TGA 18.D20 4X2 BLS-TS
HO09 TGA 18.D28 4X2 LL

H10 TGA 18.D20 4X2 LL

H12 TGA 18.D28 4X2 LLS-U

H13 TGA 18.D20 4X2 LLS-U

H14 TGA 18.D28 4X2 LL-U

H15 TGA 18.D20 4X2 LL-U

H16 TGA 26.D08 6X2-4 BL

H17 TGA 26.D28 6X2-2, 6X2-4 BL
H18 TGA 26.D20 6X2-2, 6X2-4 BL
H19 TGA 26.D08 6X2-4 LL

H20 TGA 26.D28 6X2-2, 6X2-4 LL
H21 TGA 26.D20 6X2-2, 6X2-4 LL
H22 TGA 18.D20 4X4H BL

H23 TGA 26.D28 6X2/2, 6X2/4 BL
H24 TGA 26.D20 6X2/2, 6X2/4 BL
H27 ECT 26.ISM 6X2-2, 6X2-4 BL
H29 TGA 26/33.D28 6X4 BL

H30 TGA 26/33.D20 6X4 BL

H31 ECT 26.ISM 6X2-2, 6X2-4 LL
H32 ECT 26.ISM 6X2/2, 6X2/4 BL
H35 TGA 26.D20 6X4H BL-2, 6X4H-4 BL
H40 TGA 32/35.D28 8X4 BL

H41 TGA 32/35.D20 8X4 BL

H42 TGA 26.D20 6X4H BL/2, 6X4H/4 BL
H44 TGA 24.D28 6X2-2 LL-U

H45 TGA 24.D20 6X2-2 LL-U

H61 TGA 18.D28 4X2 BL-WW-CKD
H63 TGA 26.D28 6X4 BL-WW-CKD
H69 TGA 39.D20 8X2/4 BL

H70 TGA 18.D28 4X4 BL

H71 TGA 28.D28 6X2-4 BL/LL

H72 TGA 26/33.D28 6X6 BL

H74 TGA 28.D20 6X2-4 BL

H75 TGA 28.D20 6X2-4 LL

H80 TGA 18.D20 4X4 BL

H81 TGA 28.D28 6X4-4 BL

H82 TGA 26/33.D20 6X6 BL

H84 TGA 28.D20 6X4-4 BL

H85 TGA 28.D20 6X2-2 LL

H86 TGA 28.D28 6X2-2 BL

H87 TGA 28.D28 6X2-2 LL

H88 TGA 35.D28 8X2-4, 8X2-6 BL
H89 TGA 28.D20 6X2-2 BL

H90 TGA 35.D20 8X2-4, 8X2-6 BL
H91 TGA 35.D28 8X4-4 BLL

H92 TGA 35.D20 8X4-4 BLL

H94 TGA 41.D28 8X4/4 BB/BL

H95 TGA 41.V10 8X4/4 BB/BL

H99 TGA 28.D20 6X2-4 LL-LOW ENTRY
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Trucknology Generation L (N01-N99)
Typ oznaczenie typu Typ oznaczenie typu
N11 TGL 7,5.D08 4X2 BL (R4) N14 TGL 12.D08 4X2 BL (R6)
N12 TGL 8.D08 4X2 BL (R6) N15 TGL 12.D08 4X2 BL (R4)
N13 TGL 8.D08 4X2 BL (R4)
Trucknology Generation M (N01-N99)
Typ oznaczenie typu Typ oznaczenie typu
N16 TGM 15.D08 4X2 BL (R6) N28 TGM 18.D08 4X2 LL (R6)
N18 TGM 18.D08 4X2 BL (R6) N34 TGM 13.D08 4X4 BL-FW (R6)
N26 TGM 15.D08 4X2 LL (R6) N36 TGM 13.D08 4X4 BL (R6)
Autobusy (A01-A99)
Typ oznaczenie typu Typ oznaczenie typu
A20 LION’S CITY UE A34 ND 313/363
A21 LION’S CITY A35 NM 224/284 F
A22 NL 223/263/313 F A37 LION'S CITY
A23 LION'S CITY G A38 NL 243/283 F-EXPORT
A24 NG 263/313 F A39 LION’S CITY DD
A25 LION’S CITY UELL A51 18310/350/400/410//460
A26 LION'S CITY LL A66 14220 HOCL/R-NL
A28 NL 263 ISRAEL A69 18220/310 HOCL/R-NL
A30 NL/NUE 263/313/353 F-15M A91 SUE 223/253/263/313
A31 NL 263 F-ISRAEL
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Autobusy (P01-P99)
Typ oznaczenie typu Typ oznaczenie typu
P11 N 5217 SHD P23 N 3516 UE TRENDLINER
P12 N 5218 SHD P24 N 35167/3 UEL TRENDLINER
P21 N 2216 SHD TOURLINER P25 TRENDLINER 13M
P22 N 2216/3 SHD-L TOURLINER
Autobusy (R01-R99)
Typ oznaczenie typu
R02 LION’S STAR R12 LION’S REGIO
RO3 LION'S STAR L R13 LION'S REGIO L
RO7 LION’S COACH R14 LION’S REGIO 13M
R08 LION’S COACH L R33 18260/410/460 HOCL/R
Autobusy
Typ oznaczenie typu Typ oznaczenie typu
466 N 4516 P CENTROLINER 487 N 4516 T CENTROLINER
467 N 4520 P CENTROLINER 489 N 4521/4522 CENTROLINER
486 N 4516 CENTROLINER
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ECAS - opis dziatania

Regulacja zadanego poziomu

Celem regulacji zadanego poziomu jest utrzymywanie zadanego
poziomu pojazdu takze podczas zmiany obcigzenia pojazdu. W tym
celu w sposob ciggty mierzy sie odlegtos¢ miedzy osiami i ramg
pojazdu i w przypadku odchytek od zgdanego poziomu nastepuje jego
korekta poprzez doprowadzenie powietrza lub jego odprowadzenie z

miechow.

Tolerancje poziomu zagdanego
Tolerancja dla zgdanego poziomu wynosi: + 5 jednostek.

Korekta poziomu (zgdanego) rozpoczyna sie wtedy, gdy przynajmniej
jeden czujnik drogi znajdzie sie poza zakresem tolerancji dla zgdanego
poziomu pojazdu, a konczy sie, gdy wszystkie czujniki drogi znajdg sie
ponownie w zakresie tolerancji dla poziomu zgadanego (+/- tolerancja

poziomu — 1 jednostka).

W przypadku, gdy sg po dwa czujniki na o$ obowigzuje dodatkowo
nastepujgca regufa: poziom jest tak dtugo korygowany, az
dopuszczalne odchylenie z lewej/prawej strony zostanie przekroczone.
W przypadku opuszczenia pojazdu na bufory (wytgczanie buforowe)

regulacja lewej/prawej strony zostaje wytgczone.

AB-01e ECAS 06 Funktionsbeschreibung_pl JR Stan na: wrzesien 2005
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Regulator impulsowy

dla rownomiernego roztozenia obcigzenia

Korekty poziomu az do poziomu zgadanego mogg prowadzi¢ do
przeregulowania poza poziom zadany. Aby tego unikng¢, poprzez
wybdér  odpowiednich  parametréw nastepuje  podniesienie lub
opuszczenie w chwili zblizenia sie do poziomu zgdanego z przodu lub z
tytu w sposob pulsacyjny.

Korekty poziomu rozpoczynajg sie od minimalnego impulsu o czasie
trwania 75 ms. Podnoszenie /opuszczanie rozpoczyna sie w momencie
pojawienia sie howego zgdanego poziomu bez impulsu minimalnego.
Na potrzeby impulséw nastepujacych po impulsie minimalnym, ukfad
elektroniczny oblicza osobno dla kazdego czujnika drogi konieczng
dtugos¢ impulsu.

w przypadku nierownomiernego roztozenia obcigzenia

W wyniku niekorzystnego roztozenia obcigzenia moze dojs¢ w trakcie
podnoszenia/opuszczania pojazdu do tego, ze pojazd nie bedzie stat w
poziomie.

Aby sytuacji takiej unikngé, odchytka z prawej/lewej (10 jednostek)
wzgl. z przodu / z tytu (5 jednostek) zostaje za pomocg odpowiednich
parametrow w taki sposéb dobrana, ze pojazd nie jest
podnoszony/opuszczany nieréwno lub podnoszony/opuszczany jest w
mniejszym stopniu nieréwno.

Jesli nieréwne potozenie przekroczy dozwolone tolerancje, miejsce
pojazdu, ktore zostato zbyt szybko podniesione wzgl. opuszczone tak
dtugo bedzie wytgczone wzgl. bedzie do niego doprowadzane
powietrze lub z niego odprowadzane w sposob pulsujgcy, az

dopuszczalne odchylenie bedzie zachowane.

Regulator pochylenia z przodu/z tytu

Regulator pochylenia z przodu / z tylu dziata tylko w pojazdach z
petnym  zawieszeniem  pneumatycznym. Przy  uwzglednieniu
dopuszczalnego pochylenia (5 jednostek) mozliwe jest rownomierne

podnoszenie i opuszczanie pojazdu.
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Czasy opOznien

Gdy pojazd nie jedzie, tj. v = 0 km/h nastepuje po otrzymaniu sygnatow
z czujnikéw drogi natychmiastowa regulacja uktadu.

Podczas jazdy, tj. v > 0 km/h korekcja wysokosci ma miejsce tylko
wtedy, gdy sygnaty z czujnikdw drogi przez 60 sekund w sposéb nie
przerwany odbiegajg od poziomu zgdanego (z tolerancjami wigcznie).
Takie opoznienie czasowe powoduje, ze krétkotrwate drgania osi (jazda

na zakrecie, nierdwnosci drogi) nie sg kompensowane.

7 sekund po kazdym odprowadzeniu powietrza nastepuje sprawdzenie,
czy poziom pojazdu na wszystkich czujnikach drogi osi tylnej lezy
powyzej zgdanego poziomu (przeregulowanie). Jesli tak jest w istocie,
to nastepuje natychmiast odprowadzenie powietrza tak dtugo, az

poziom pojazdu znajdzie sie w zakresie tolerancji poziomu zgdanego.

Koniec jazdy

Po zakonczeniu jazdy zaktada sie predkos¢ v = 0 km/h dopiero po 3
sekundach. W ciggu tych 3 sekund obowigzuje opdznienie jak dla v > 0
km/h.

Poczatek jazdy
Regulacja wysokosci, ktéra rozpoczeta sie przy v = 0 km/h, zostaje

takze zakonczona przy v > 0 km/h.

Hamowanie
Podczas hamowania kazda automatyczna korekta zostaje przerwana
lub nie zostaje rozpoczeta. Reczna zmiana wysokosci za pomocqg

wigcznika wzgl. przycisku pozostaje mozliwa.
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Po rozpoczeciu jazdy
Jedli po 7 sekundach od rozpoczecia jazdy zmierzona zostanie na
wszystkich czujnikach drogi na osiach zmiana poziomu ponad poziom

zadany (5 jednostek), to nastepuje natychmiastowa korekta poziomu.

Wysterowywanie osi podnoszonej/wleczonej
Po zadaniu ,0obcigzenia osi podnoszonej/wleczonej” lub ,odcigzeniu osi
podnoszonej/wleczonej“ takze podczas jazdy nastepuje w ciggu 30

sekund natychmiastowa korekta poziomu.

Wspomaganie ruszania z miejsca
Przez 30 sekund po rozpoczeciu wzgl. zakohczeniu wspomagania

ruszania z miejsca ma miejsce korekta poziomu bez opéznienia.

Zmiany wysokosci

Zmiany wysokosci moga by¢ przeprowadzone w nastepujgcy sposob:
= poprzez nacisniecie przycisku ,poziom normalny I/11*

— poprzez nacisniecie przycisku elementu obstugi

=W przypadku autobusu: za pomocg wigcznika

podnoszenia/opuszczania lub przykleku

Automatyczna zmiana wysokosci po przekroczeniu granicy predkosci

nie jest w pojazdach MAN przewidziana.

Poziom normalny lill

Poziom normalny | 2z przodu/tylu zapisywany jest w ukladzie
elektronicznym podczas uruchomienia systemu. Poziom normalny Il z
przodu/tytu obliczany jest przez ukfad elektroniczny w zaleznos$ci od

dolnego potozenia korncowego (odbojnik gumowy).

Poziom normalny Il = dolne potozenie korncowe ok. + 30 jednostek

6.10
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Ograniczenie wysokosci
Ograniczenie wysokosci moze by¢ podczas kalibrowania rejestrowane i
automatycznie zapisywane poprzez ustawienie gornego i dolnego

potozenia koncowego.

Gérne ograniczenie wysokosci

Goérne ograniczenie wysokosci to maksymalna wysokos¢, ktorg pojazd
moze osiggnac. Zgodnie z tg wartoscig uktad elektroniczny oblicza
gorny poziom, ktéry ma by¢ wysterowany.

Goérny poziom zgdany = gérne potozenie koncowe minus 3 jednostki

W ten sposéb gwarantuje sie, ze goérne mechaniczne potozenia
koncowe podczas podnoszenia nie zostang osiggniete wzgl. podczas
odcigzania pojazdu, jego poziom zostanie ustawiony na goérny zadany

poziom.

Dolne ograniczenie wysokosci

Jako dolna dopuszczalna wysokosc¢ zostajg zapisane gorne potozenia
odbojnikow gumowych.

Uktad elektroniczny rozpoznaje potozenie odbojnika gumowego i
konczy proces odprowadzania powietrza, gdy w ciggu 1 sekundy nie
stwierdza sie zmiany drogi ku dotowi.

W ten sposéb zapobiega sie sytuacji, gdzie miechy zostajg catkowicie
pozbawione powietrza. Osiggniete poziomy zapisywane sg jako nowe
poziomy zgdane. W przypadku dwéch czujnikdw drogi na osi tylnej
potozenia rzeczywiste z lewej i prawej strony zapisywane sg osobno

jako poziomy zgdane dla lewej i prawej strony na tylnej osi.
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Dlawik poprzeczny

Os z jednym czujnikiem drogi

Pomiedzy miechami nosnymi osi znajduje sie potaczenie z dtawikiem.
Ten dlawik poprzeczny umozliwia kompensacje cisnienia miedzy

prawymi i lewymi miechami.

Sterowanie osi podnoszonej/wleczonej

Sterowanie osi podnoszonej/wleczonej odbywa sie:

= za pomocg wigcznika

= automatycznie w zaleznosci od obcigzenia osi napedowe]

W obu przypadkach nadzorowane jest obcigzenie osi napedowej. W
celu nadzorowania obcigzenia osi napedowej zamontowane sg czujniki
ciSnienia lub witgczniki kontrolne, ktore rejestrujg cisnienie w miechach
osi napedowe;j.

Do osi podnoszonej/wleczonej, w przypadku obcigzenia osi tylnej
ponizej dopuszczalnej granicy, moze by¢é doprowadzane Ilub
odprowadzane powietrza. Sterowanie osig podnoszong/wleczong moze
odbywac sie przy kazdej predkosci.

Podnoszenie osi podnoszonej wzgl. funkcja jazdy bez obcigzenia
nadzorowane jest za pomoca czujnika ALB, przez co dopuszczalny

nacisk na o$ (11,5 t) nie zostaje przekroczony.

Reczne sterowanie osig podnoszona/wleczong odbywa sie za pomocqg
wigcznika ,08 podnoszona“ wzgl. ,jazda bez obcigzenia” na desce

rozdzielczej.
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Wiacznik nie jest uruchomiony: Opuszczanie osi podnoszonej wzgl.
obcigzenie osi wleczone;.

Wiacznik uruchomiony: podnoszenie osi podnoszonej wzgl.
odcigzanie osi wleczone;.

Sygnat z wigcznika jest przyjmowany przez uktad elektroniczny przy
kazdej predkosci.

Jesli wigcznik zostanie przetaczony przy wytgczonym zaptonie, to po
ponownym wigczeniu zaptonu uktad elektroniczny nie reaguje na
potozenie wigcznika. Uktad elektroniczny analizuje dopiero kolejng

zmiane potozenia wigcznika.

Obnizanie osi podnoszonej

Potaczenie miechéw osi podnoszonej z zaworem ograniczajgcym
ciSnienie zostaje przerwane, miechy osi napedowej zostajg potgczone z
z miechami osi podnoszonej, a miech podnoszenia zostaje potgczony z
atmosferg za pomoca zaworu ograniczajgcego cisnienie, gdy o0s$
podnoszona jest podniesiona i

= wigcznik ,opuszczanie osi podnoszonej” zostanie uruchomiony.
= dopuszczalny nacisk na o0$ napedowg (.11,5 t ) zostanie
przekroczony przez > 5 s.

Obciazenie osi wleczonej

Potaczenie miechdw z osig wleczong z zaworem ograniczajgcym
ciSnienie zostaje przerwane, miechy osi napedowej i osi wleczonej
zostajgq ze sobg potaczone, gdy os wleczona zostaje odcigzona oraz

= zostanie uruchomiony wigcznik ,obcigzenie osi wleczonej“.
= dopuszczalny nacisk na os (11,5 t ) zostanie przekroczony przez

> 5s.
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Podnoszenie osi podnoszonej

Potaczenia miedzy miechami osi napedowej i osi podnoszonej zostaje
przerwane, miechy osi podnoszonej zostajg potaczone z atmosferg
poprzez zawOr ograniczajgcy cisnienie, a do miecha zostaje
doprowadzone powietrze, gdy nastepuje opuszczenie osi podnoszonej

oraz
=> zostanie uruchomiony wigacznik ,podnoszenie osi podnoszonej“ oraz

= nacisk na o$ napedowa lezy ponizej 11,5 t.

Odciazenie osi podnoszonej/wleczonej

Potaczenia miedzy miechami osi napedowej i osi wleczonej zostajg
przerwane, miechy osi wleczonej zostajg potaczone z atmosferg
poprzez zawor ograniczajacy cisnienie, gdy o$ wleczona zostanie

obcigzona oraz
= zostanie uruchomiony wigcznik ,odcigzanie osi wleczonej“ oraz
= nacisk na os napedowg lezy ponizej 11,5 t.

Podnoszenie/odcigzanie osi napedowej/wleczonej zostaje rozpoczete

poprzez wysterowanie bloku zawordéw przez 5 sekund.

Zawor ograniczajacy cisnienie utrzymuje cidnienie resztkowe w
miechach osi podnoszonej/wleczonej, aby w ten sposéb unikngé

uszkodzenia miechow.
e dla osi podnoszonej 0,7 atm.

e dla osi wleczonej 0,3 atm.

Po przerwaniu zasilania poprzez wytgczenie zaptonu 0$
podnoszona/wleczona pozostaje w wybranym wczes$niej potozeniu. To
samo dotyczy przerwania zasilania w wyniku odtgczenia akumulatora

przy wigczonym zaptonie.
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Wysterowywanie osi podnoszonej/wleczonej po ponownym wiaczeniu

zaptonu

Z prawidtowymi wartosciami zaptonu

(Sq to wartosci, ktore zostaty zarejestrowane przez sterownik przed
wytgczeniem zaptonu). Po ponownym wigczeniu zaptonu przy
prawidtowych wartosciach zaptonu o$ pozostaje w
wybranym/zapisanym wczesniej w pamieci potozeniu, o ile jest to

mozliwe dla danego obcigzenia.

Bez prawidlowych wartosci zaptonu
(W przypadku uprzedniego przerwania zasilania np. poprzez zdjecie
klem 2z akumulatora przy wilaczonym zaptonie wzgl. po trybie

diagnostycznym).

Jesli brak jest wartosci zaptonu, to po wigczeniu zaptonu wzgl.
opuszczeniu trybu diagnostycznego nie nastepuje w zasadzie
wysterowanie zaworu osi podnoszonej/wleczonej. Jest tak takze wtedy,
gdy czujniki cisnienia stwierdzg przecigzenie. Wewnetrznie przyjmuje
sie podniesiong 0$ podnoszong / odcigzong o$ wleczong, co zostaje
takze zasygnalizowane za pomoca lampki , 08 podnoszona podniesiona

/ jazda bez obcigzenia”.

Istniejg tylko dwie mozliwosci, przy ktoérych zatozenie to przeradza sie w

w pewnosc.

Poprzez funkcje ,opuszczanie osi podnoszonej“ 0§ podnoszona zostaje
opuszczona o ile nie byta ona juz i tak opuszczona. Potozenie osi
podnoszonej jest w tym momencie zdefiniowane.

Dla predkosci v > 5 km/h nastepuje sprawdzenie, czy dopuszczalny
nacisk na o$ napedowg jest przekroczony. Jesli tak jest, to 0$

podnoszona zostaje opuszczona.
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Podniesienie poziomu normalnego dla podniesionej osi

podnoszonej

W momencie podnoszenia osi podnoszonej nastepuje automatycznie
zwiekszenie poziomu normalnego osi tylnej o 10 jednostek. Dzieje sie

tak tylko wtedy, gdy pojazd znajduje sie potozeniu normalnym | lub II.

Jesdli 0§ podnoszona zostanie ponownie opuszczona, to podniesienie
poziomu normalnego zostaje cofniete, jesli w miedzyczasie nie wybrano

innego poziomu niz normalny | lub II.

Wspomaganie podczas ruszania z miejsca

Podczas uruchomienia wspomagania podczas ruszania z miejsca
nacisk na o$ napedowq zostaje zwiekszone poprzez odcigzenie osi
podnoszonej. W ten sposob da sie na gtadkiej nawierzchni jezdni
przenosi¢ wieksze momenty napedowe.

Uruchomié¢ wspomaganie ruszania z miejsca

Wspomaganie ruszania z miejsca zostaje uruchomione, gdy

— zostanie uruchomiony przycisk ,wspomagania z ruszania z miejsca“

przez >100 ms oraz
= czujnik cisnienia na osi napedowej nie pokazuje btedu oraz
= nie odbywa sie podnoszenie/opuszczanie oraz
= 0$ podnoszona jest opuszczona oraz

— dopuszczalny nacisk na o$ napedowg (14,9 t ) dla wspomagania

ruszania z miejsca nie jest osiggniety.

= predkos¢ pojazdu wynosi ponizej 30 km/h.

Odciagzanie osi podnoszonej zostaje rozpoczete poprzez wysterowanie
bloku zaworow przez uktad elektroniczny (PIN X2/12) napieciem Ugat.
Nastepuje wtedy odprowadzenie powietrza z miecha, tzn. w przypadku
czesciowego obcigzenia 0$ podnoszona moze zostaé ew. catkowicie

podniesiona.
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W momencie uruchomienia wspomagania ruszania z miejsca zostaje

wigczona lampka w przycisku. Przeniesienie nacisku na os z osi

podnoszonej trwa tylko tak dtugo, az zostanie osiggniety dopuszczalny

nacisk na o$ dla osi napedowej przez 50 ms dla wspomagania ruszania

Zz miejsca, wynoszacy 14,9 t ( kraje potnocne 19t ). Nastepnie

wszystkie miechy osi podnoszonej zostajg zamkniete.

Zwiekszenie poziomu dla wspomagania ruszania z miejsca

W momencie witgczenia wspomagania ruszania z miejsca nastepuje

generalnie automatycznie podniesienie poziomu osi tylnej o 10

jednostek, niezaleznie od tego, na jakim zgdanym poziomie pojazd sie

znajduje. Jednakze podniesienie ponad gorne ograniczenie wysokosci

nie jest mozliwe.

W momencie zakonczenia dziatania wspomagania ruszania z miejsca

zostaje cofniete podniesienie poziomu;

Zakonczenie dziatania wspomagania ruszania z miejsca

Wspomaganie ruszania z miejsca zostanie zakonczone, gdy

= element obstugowy zostanie odtgczony lub

= wieksza liczba przyciskdbw na elemencie obstugowym zostanie
jednoczesnie uruchomiona lub

= zostat uruchomiony przycisk ,stop“ na elemencie obstugowym lub

= predkos¢ pojazdu wynosi powyzej 30 km/h

—ograniczenie cisnienia
Ograniczenie cisnienia w miechu
Aby zapobiec uszkodzeniu zawieszenia miechu, maksymalne

dopuszczalne ciénienie miecha ( 7,4 02

atm. - regulowane) jest
regulowane za pomocg zaworu ograniczajgcego cisnienie.
Utrzymywanie cisnienia resztkowego w miechach osi
podnoszonej/wleczonej

W celu zapobiezenia uszkodzenia miechéw, maksymalne dopuszczalne
cisnienie miechow zostaje ograniczone poprzez zastosowanie zaworu
ograniczajgcego cisnienie. W przypadku osi podnoszonej (0,7 atm. —
nie regulowane), w przypadku osi wleczonej (0,3 atm. — nie

regulowane).
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Rozpoznanie procesu hamowania

O uruchomieniu hamulca uktad ECAS jest informowany za
posrednictwem CAN Uktadu napedowego.

W wyniku rozpoznania procesu hamowania mozna zapobiec
deregulacji dynamicznych zmian poziomu podczas hamowania wzgl. na
postoju, gdy pojazd np. w wyniku nierownosci nawierzchni nie znajduje
sie na zadanym poziomie. Dzieki temu liczba uruchomien zaworow
zostaje zredukowana, a zuzycie powietrza zostaje zmniejszone.
Podczas hamowania, niezaleznie od predkosci, kazda automatyczna

korekta poziomu zostaje przerwana wzgl. nie zostaje rozpoczeta.

Predkos¢ regulaciji

Ze wzgledu na duze $rednice znamionowe zaworow, mozliwe jest
szybkie podnoszenie/opuszczanie samochodu.

Podczas podnoszenia predkos¢ podnoszenia zostaje ewentualnie
ograniczona ze wzgledu na zbyt niskg objetos¢ zbiornika/uktadu. Jak
tylko cisnienie w zbiorniku/uktadzie spadnie do poziomu ci$nienia w
miechach, to predkos¢ podnoszenia zalezy juz tylko od tego, jak szybko

kompresor moze ttoczy¢ sprezone powietrze do miechow.
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Listwa bezpieczenstwa

Listwa bezpieczenstwa to zabezpieczenie przed zakleszczeniem i
rejestruje przedmioty miedzy nadwoziem i jezdnig podczas opuszczania
i przykleku. Jesli zostanie stwierdzone istnienie przedmiotu to
opuszczanie lub przyklek zostaje natychmiast przerwany, a podwozie
zostaje podniesione do poziomu jazdy.

Listwa bezpieczenstwa podtgczona jest do sterownika A 405 uktadu
przetwarzania rezystancji, do pinu Z1 i Z2. Od ukfadu przetwarzania
rezystancji wyjscie pin 13 (plus) potaczone jest ze sterownikiem ECAS
pin 24, a wyjscie pin 14 (minus) potaczone jest w grupie rezystancji
R159 do pinu 4.

Jesli nie jest zamontowana listwa bezpieczenstwa, to do pinu 24
podtgczony jest tylko rezystor R4.

W przypadku sterownikow ECAS 2 oraz uktadem elektronicznym TEPS
podfgczona jest ta listwa do sterownika A 143, wtyk X3, pin 4 i 5.
Analiza sygnatu z pinu 24 przez sterownik ECAS

35 V - 6,56 V listwa bezpieczenstwa nie uruchomiona, kontakt
zamkniety.

7,0V -12,5V listwa bezpieczenstwa uruchomiona, kontakt otwarty.

13 V — 30 V zwarcie +Ug lub przerwa w obwodzie, zachowanie sie
sterownika ECAS jak przy otwartym kontakcie.

W przypadku ECAS Il listwa bezpieczenstwa (czujnik tilt) podtaczona
jest do wtyku X 3 pin 4 i 5. (zdjecie: przyktad: miejsce zabudowy drzwi

2 w autobusie miejskim)
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Regulacja EFR

Uktad  elektroniczny  regulacji  ttumienia  dokonuje  obliczen
zapotrzebowania na ttumienie (w zakresie od 0 do 100%) w zaleznosci
od réznych wielkosci wejsciowych:

kat kotysania

czestotliwos¢ kotysania

kat pochylenia

czestotliwos¢ pochylania

predkos¢ pojazdu

przyspieszenie wzdtuzne

vV V.V V V VYV V

przyspieszenie poprzeczne

To zapotrzebowanie na ttumienie przeliczane jest za pomocag
odpowiednich funkcji na prad (0,6 do 2 A) stuzacy do wysterowywania
ttumikéw proporcjonalnych przez program w sterowniku. Obliczenie
zapotrzebowania na ttumienie oraz prady zadane dla poszczegdlnych

osi nastepuje za pomocg specjalnych uktadow logicznych.
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Opis dziatania ECAS CAN 2

Standardowa zasada regulacji jak w ECAS 1

ZBR E4.2 |/ 81.25806.7052 transformuje wiadomosci z [-CAN na
wiadomosci T-CAN i na odwrdét, z funkcjg przykleku wigcznie.

Od FFR 81.25805.7032 montuje sie czujniki drogi z dzwigniami
krzyzowymi 81.25937.0040. Przyczyna: parametryzacja jest do tego
dostosowana.

Funkcje:

wskaznik nacisku na os$ (opcjonalne) dla wszystkich osi z
zawieszeniem powietrznym. W przypadku ciggnikéw siodtowych na osi
napedowej znajduje sie tylko jeden czujnik nacisku. Nie sg pokazywane

ciezary dla catego pojazdu i dla osi z resorami piérowymi.

Kalibracja w mm. W przypadku ECAS1 stosowano wewnetrzng
jednostke miary: ,jednostkg“ ( nie zostata ona znormalizowana !) 1

jednostka to ok. 1,5 do 2mm.

Zdalne sterowanie 10 sekund po wylaczeniu zaptonu mozna je

aktywowac. Czas oczekiwania wynosi 5 sekund.

Automatyczne opuszczenie poziomu dla dodatkowego odbiornika
napedu 1 i 2 (obstuga wywrotki i zurawia). Dziatanie zurawia z
utrzymaniem cisnienia resztkowego tylko dla opcjonalnego wskaznika
nacisku na o$ (miechy sterowane sg dla osi wleczonej na wartos¢ 0,4

atm., w ECAS1 jest to tylko czasowe odprowadzenie powietrza)
Wiadomosci CAN sg unormowane wg SAE J1939.
Zapisywanie poziomu pojazdu dla wylgczonego zaptonu (cel dla

zaptonu wigczonego) kontrola ,poza poziomem jazdy“ wytgcza sie

dopiero ew. dla poziomu normalnego 1.
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Doktadnos$¢ poziomu:

Czujnik drogi okresla charakterystyke.

(w zaleznosci od typu pojazdu, droga resorowania, kombinacja
dzwigni-drazkéw). Charakterystyka czujnika drogi w ECAS okreslona
jest trzema punktami wsparcia.

( dolny poziom, poziom jazdy i gérny poziom)

tolerancja podstawowa: 5§ mm

Odchylenie prawe/lewe od poziomu jazdy: 8 mm
Odchylenie prawe/lewe od zgdanego poziomu: 20 mm
Odchylenie osi przedniej/ tylnej: 16 mm

Opédznienie regulacji na postoju: 1 sekunda

Opédznienie regulacji podczas podnoszenia i opuszczania: 60 sekund

Kalibracja:

W przypadku ECAS2 nalezy najpierw skalibrowaé poziom normailny 1
(NN1).

Samochody ciezarowe:

ZablokowaC poziom za pomocag przystosowanych do typu pojazdu
klockow pomiedzy osig i ramg! (ok. 70-80mm nad buforem)

Autobusy:

Ustawi¢ na amortyzatorach poziom normalny

(lezy miedzy dwoma oznaczonymi rowkami na amortyzatorach;
potozenie podnoszenia ustawi¢ w taki sposéb, by pokazane zostato
1300 TT). W przypadku pojazdow z przyklekiem (parametryzacja
autobusu) nalezy takze skalibrowaé poziom przykleku.

Podwozie:

odpowiednio do wyposazenia pojazdu, skalibrowa¢ jak samochod
ciezarowy lub autobus!

Nastepnie ustawi¢ gérny poziom i skalibrowaé, potem ustawi¢ dolny
poziom i skalibrowac:

Dzieki temu ECAS zapamietuje poziomy i ustawia je =z

parametryzowalng tolerancjg (8mm).
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Kalibracja czujnika nacisku
dla wszystkich pojazdow 6x2 i dodatkowego wyposazenia w postaci

wskaznika nacisku na os.

Programowanie EOL trzech punktéw wsparcia charakterystyki z

odniesieniem do nacisku i ciezaru;

Kalibracja:
0 atm. (bufor) i warto$¢ napiecia czujnika dla ECAS.
(ma sens przed Kkalibracjg poziomu, poniewaz w miechach nie

wystepuje cisnienie)

Ponowna kalibracja mozliwa jest tylko w warsztacie, kierowca nie moze
jej wykonac¢. W zaleznosci od starzenia sie miechdw, wymiany opon

konieczna moze sie okaza¢ ponowna kalibracja.

Ustalenie charakterystyki dla czujnika cisnienia
0 atm. dla wszystkich pojazdéw 6x2 i wyposazenia w postaci wskaznika
nacisku na o$ (warunek: petne obcigzenie, podnoszenie pojazdu w

krokach co 20mm)
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